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Beschreibung 

Regelungseinrichtung bzw. Regelung einer elektrischen Maschi- 
ne 

5 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Regelungseinrichtung fur 
eine elektrische Maschine, insbesondere fiir einen linearen 
Motor. Die elektrische Maschine bzw. der Linearmotor weisen 
ein erstes Maschinenteil und ein zweites Maschinenteil auf , 
10 wobei das erste Maschinenteil Wicklungen aufweist und das 

zweite Maschinenteil Permanentmagnete aufweist. Neben dem Li- 
nearmotor als ein Beispiel f lir eine elektrische Maschine ist 
beispielsweise auch ein Torquemotor Oder ein Synchronmotor 
oder ein Synchrongenerator eine elektrische Maschine. 
15 

Regelungseinrichtungen zum Betrieb von elektrischen Maschinen 
sind bekannt. Aus der EP 0 902 918 Bl ist beispielsweise eine 
Rege lungs einrichtung oder ein Verfahren fiir Mot or en bekannt , 
die eine schnelle und genaue Regelung des Bewegungszustandes 
20 des Motors ermoglicht. 

Zur Regelung einer elektrischen Maschine , insbesondere eines 
Linearmotors weist die Regelungseinrichtung einen Speicher 
auf, wobei der Speicher zur Speicherung zumindest eines fur 
die Regelung der elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors 
notwendigen physikalischen Parameters, insbesondere eines 
Magnet feldparameters, nutzbar ist. Des Weiteren ist aus der 
US 5,091,665 ein Hallsensor bekannt, welcher zur Positionsbe- 
stimmung heranziehbar ist. Dieser Sensor ist zur Positionsbe- 
30 stimmung ein separates Element des Primarteils. 

Aus der Funktionsbeschreibung SIMUDRIVE 611 digital bzw. 
SINUMERIK 840D/810D sind insbesondere aus dem Kapitel 2 der- 
artige physikalische Parameter bekannt. Ein Beispiel fiir ei- 
35 nen derartigen Parameter ist der Parameter, der das Magnet- 
feld der Permanentmagnete betrifft. Dieser Parameter wird 
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beispielsweise auch Kraf tkonstante oder Force-Current-Ratio 
genannt • 

Im Zuge der technischen Weiterentwicklung ergeben sich immer 
5 hohere Anf orderungen an die Prazisionsgenauigkeit der Rege- 
lung fur elektrische Motoren. Wenn sich nun physikalische Pa- 
rameter die einer Regelung einer elektrischen Maschine zu- 
grunde liegen andern, so verschlechtert sich die Qualitat der 
Regelung. Nicht alle der physikalischen Parameter die zur Re- 
10 gelung eines elektrischen Motors nutzbar sind, unter liegen 

einer derartigen Anderung im Laufe des Betriebs der elektri- 
schen Maschine. Beispielsweise ist die Anzahl der Pole der 
elektrischen Maschine ein physikalischer Parameter der in der 
Regelungseinrichtung verwendbar ist, jedoch wird sich im Lau- 
15 fe des Betriebs der elektrischen Maschine diese Anzahl der 

Pole nicht andern. Dies ist jedoch anders bei physikalischen 
Parametern, wie beispielsweise jenen, die die Magnetisierung 
der Permanentmagnete betreffen. Permanentmagnete weisen im 
Laufe des Betriebs der elektrischen Maschine eine Veranderung 
20 der Magnetisierungsstarke auf . Die Magnetisierungsf eldstarke 
der Permanentmagnete nimmt ab. Die Anderung der magnetischen 
Feldstarke von Permanentmagneten eines Motorteils ist auch 
beeinf lussbar durch auBere Einfltisse wie z.B. Verschmutzung 
oder andere magnetische Materialien, die den magnetischen 
Fluss der Permanentmagnete beeinf lus sen, so dass Parameter 
die von der Starke der Magnetisierung der Permanentmagnete 
abhangen und in der Regelungseinrichtung zur Regelung der 
elektrischen Maschine gespeichert sind, nicht mehr exakt den 
wirklichen Gegebenheiten beziiglich der von den Permanentmag- 
30 neten hervorgeruf enen magnetischen Feldstarken entsprechen. 

Dies fiihrt zu einer VerSnderung der Genauigkeit der Regelung 
der elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors . 

35 Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrunde, eine Rege- 
lungseinrichtung fur einen Motor bzw. ein Verfahren zur Para- 
metrierung eines elektrischen Motors zu schaf fen, bei dem die 
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Regelungseinrichtung eine noch prazisere Regelung des elekt- 
rischen Motors ermoglicht . 

Auch durch Fertigungstoleranzen bei elner elektrischen Ma- 
schine kann slch e±n von der Magnetisierungsstarke eines' Per- 
manentmagneten bzw. von einem Abstand - Luftspalt - abhangi- 
gen Parameter von einem entsprechenden Parameter eines Mus- 
tertyps der elektrischen Maschine, insbesondere des Linearmo- 
tors , unterscheiden . 



Diese Auf gabe wird durch eine Re ge lungs einrichtung gemaB An- 
spruch 1 bzw, durch ein Verfahren zur Parametrierung einer 
elektrischen Maschine gemaB Anspruch 4 gelost. Die abhangigen 
Anspriiche betreffen zusatzliche erf inderische Weiterbildun- 
15 gen. 

Die Regelungseinrichtung ist zur Regelung einer elektrischen 
Maschine bzw. insbesondere fur die Regelung eines Linearmo- 
tors vorgesehen. Die elektrische Maschine bzw. der Linearmo- 
20 tor weist ein erstes Maschinenteil und ein zweites Maschi- 
nenteil auf , wobei das erste Maschinenteil Wicklungen auf- 
weist und das zweite Maschinenteil Permanentmagnete . Die Per- 
manentmagnete dienen zur Erzeugung eines magnetisierten Fel- 
des. Die Regelungseinrichtung weist einen Speicher auf, wobei 
der Speicher zur Speicherung zumindest eines fur die Regelung 
der elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors notwendigen 
physikalischen Parameters der elektrischen Maschine , insbe- 
sondere eines Magnetfeldparameters, nutzbar ist. Der physika- 
lische Parameter bzw. der Magnetf eldparameter ist mittels ei- 
30 ner Ref erenzf ahrt der elektrischen Maschine bzw. des Linear- 
motors ermittelbar und im Parameterspeicher speicherbar. 

Der Magnetf eldparameter ist ein Parameter, der vom Magnetf eld 
abhangig ist, das durch die Permanentmagnete erzeugt wird. 
35 Das Magnetfeld ist beispielsweise abhangig von der Starke der 
Magnetisierung der Permanentmagnete aber z.B. auch von der 
GroBe eines Luf tspaltes . 
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Die im Speicher gespeicherten Parameter zur Regelung der 
elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors sind Parameter, 
die entweder ftir die elektrische Maschine bzw. den Linearmo- 
tor feststehen, oder die sich im Laufe des Betriebs der 
elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors andern konnen. 
Die Anderung ergibt sich beispielsweise durch Verschmutzung 
oder Beschadigung bzw, auch durch Abnutzung, insbesondere 
durch Verlust bzw. Reduzierung der Magnetisierung der Perma- 
nentmagnete. 1st nun durch eine Ref erenzf ahrt der elektri- 
schen Maschine bzw. des Linearmotors ein geanderter Parameter 
zur Regelung der elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors 
feststellbar, so ist diese geanderte Parameter z.B. in der 
Regelungseinrichtung speicherbar und auch in der Regelungs- 
einrichtung zur Regelung einsetzbar. Die Regelungseinrichtung 
weist in vorteilhaf ter Weise selbst den Parameterspeicher auf 
den Speicher beispielsweise mittels einer internen Hardware 
oder einer externen Hardware wie z.B. einer Speicherkarte , 
oder auch mittels einer datentechnischen Verbindung zu einem 
Speicher z.B. in der elektrischen Maschine auf. 

Bei der Ref erenzf ahrt wird das erste Maschinenteil im Ver- 
haltnis zum zweiten Maschinenteil bewegt. Beispielsweise wird 
bei einer rotatorischen Maschine der Laufer, welcher Perma- 
nentmagnete auf weist , als zweites Maschinenteil im Verhaltnis 
zum Stander als ersten Maschinenteil rotatorisch bewegt. Die 
rotatorische Bewegung umfasst eine oder mehrere Umdrehungen, 
wobei auch Teilumdrehungen moglich sind. Ist bei einem Line- 
armotor beispielsweise das erste Maschinenteil das Primar- 
teil, welches es zu bewegen gilt und das zweite Maschinenteil 
das Sekundarteil welches die Permanentmagnete auf weist , so 
wird bei einer Ref erenzf ahrt das Primarteil iiber das Sekun- 
darteil hinweg bewegt. Die Bewegung betrifft vorteilhaf t die 
gesamte Lange des moglichen Bewegungsraumes \iber das Sekun- 
darteil. 

Mit der Hilfe der Ref erenzf ahrt und der damit einhergehenden 
Messung ist z.B. auch das Erkennen von Verschmutzungen wie 
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z.B. durch Spane, Ablagerungen, ... moglich. Ein weiterer 
Vorteil der Gewinnung aktueller Parameter durch eine Refe- 
renzfahrt ist die Moglichkeit einer Vorsteuerung linearer Di- 
rektantriebe . 

Bei Inbetriebnahme einer Maschine bzw. Motorachse wird bei 
einer Referenzf ahrt z.B. eine EMK-Messung, oder die Me s sung 
einer anderen physikalischen Gr6Be, durchgef uhrt . Die Mess- 
werte werden z.B. iiber den ganzen Verf ahrbereich positionsab- 
hangig speichern (z.B. im Umrichter oder in einem Zusatzchip 
im Motor) . In regelmafiigen Abstanden kann eine Wiederholung 
dieser Referenzf ahrt durchgef tihrt werden. Die beiden Messkur- 
ven sind in einer SOLL / IST Analyse vergleichbar. Abweichun- 
gen sind jeweils z.B. auf zumindest eine der folgenden Punkte 
zuruckzufUhren: "Alterung", " Zerstorung" , " Verschmutzung" r 
"Entmagnetisierung" , Komponentenwechsel, ... . Jeder dieser 
Punkte ist enorm storend. Bei Abweichungen groiier einer zu 
def inierenden Abweichung in Prozent wird beispielsweise ein 
"Alarm" ausgelost . 

Die Referenzfahrt dient vorteilhaft zugleich auch als Berech- 
nungsgrundlage einer "Vorsteuerung", urn Welligkeiten, Kraft- 
schwankungen, irgendwelche UnregelmaBigkeiten auszugleichen. 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Regelungseinrichtung 
ist die Regelungseinrichtung zur Ermittlung eines neuen akti- 
ven Magnetfeldparameters vorsehbar, wobei ein alter aktiver 
Magnet feldparameter mit einen neuen aktiven Magnetf eldparame- 
ter uberschreibbar ist. Der Magnetf eldparameter ist ein Para- 
meter der von der Starke der Magnetisierung der Permanentmag- 
nete abheingt. Ein derartiger Magnet feldparameter ist z.B. ein 
Parameter fur die elektromagnetische Kraft, kurz auch EMK ge- 
nannt. 

In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung ist die Rege- 
lungseinrichtung mit einem Sensor zur Erf as sung des magneti- 
schen Feldes verbindbar. Somit ist ein System ausbildbar. 
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welches eine elektrische Maschine bzw. einen Linearmotor, ei- 
ne Regelungseinrichtung und einen Sensor aufweist, wobei die 
Regelungseinrichtung einen Speicher fur Regelungsparameter 
aufweist. Dieses System weist datentecnnisch zumindest zwi- 
schen der Regelungseinrichtung und dem Sensor eine Verbindung 
auf , so dass eine automatische Priifung und Parametrierung der 
Regelungseinrichtung, insbesondere beztiglich der Parameter, 
welche sich fiir eine elektrische Maschine bzw. einen Linear- 
motor andern konnen, erfolgen kann. 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung weist die elektrische 
Maschine bzw. der Linearmotor einen Speicher zur Speicherung 
der Parameter auf und ist datentecnnisch mit der Regelungs- 
einrichtung verbunden, so dass der Speicher der elektrischen 
15 Maschine der Regelungseinrichtung als Speicher dient und die 
Regelungseinrichtung somit einen Speicher als externen Spei- 
cher aufweist. 

Die Referenzfahrt zur Ermittlung eines physikalischen Parame- 
ters ist entweder aktiv durch die elektrische Maschine bzw. 
den Linearmotor selbst ausfilhrbar bzw. passiv durch auflere 
Einwirkung. Fur den Fall, dass die Referenzfahrt aktiv durch 
die elektrische Maschine bzw. den Linearmotor durchgefuhrt 
wird, sind Storsignale durch die dafiir notwendige Bestromung 
der elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors durch eine 
Kompensation dieser Strome herausrechenbar . 

Bei einer passiven Referenzfahrt wird ein Maschinenteil in 
Bezug auf das andere Maschinenteil bewegt. Bei einer elektri- 
30 schen Maschine, welche fiir eine Rotationsbewegung vorgesehen 
ist, wird beispielsweise der Laufer, welcher Permanentmagnete 
aufweist, als ein zweites Maschinenteil in Bezug auf ein ers- 
tes Maschinenteil, welches den Stander darstellt, bewegt. Bei 
einem Linearmotor wird beispielsweise das erste Maschinenteil 
35 als prlmarteil gegenuber einem zweiten Maschinenteil als Se- 
kundarteil bewegt. Dabei weist das zweite Maschinenteil als 
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Sekundarteil die Permanentmagnete auf , welche die lineare Be- 
wegungsbahn des Linearmotors vorgeben. 

Die Erf indung wird weiterhin durch ein Verf ahren mit den 
Merkmalen nach Anspruch 4 gelost. 

Beim Verf ahren zur Parametrierung einer elektrischen Maschi- 
ne, insbesondere eines Linearmotors, fuhrt die elektrische 
Maschine, insbesondere der Linearmotor eine Ref erenzf ahrt 
durch. Wahrend der Ref erenzf ahrt wird zumindest ein Sensor 
einer physikalischen Grofie der elektrischen Maschine Sensor- 
werte auf nehmen wonach aus den Sensorwerten ein Parameter ge- 
bildet wird, wonach der Parameter gespeichert wird und der 
Parameter zur Regelung der elektrischen Maschine, insbesonde- 
re des Linearmotors verwendet wird. 

In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung misst der Sen- 
sor ein magnetisches Feld, insbesondere das magnetische Feld 
der Permanentmagnete. Nach der Messung wird ein Parameter fur 
die elektromagnetische Kraft gebildet. Dieser wird beispiels- 
weise gespeichert. Der Parameter wird in einer Regelungsein- 
heit der elektrischen Maschine, insbesondere eines Linearmo- 
tors, fur die Regelung der elektrischen Maschine bzw. des Li- 
nearmotors verwendet. 

In einer vorteilhaften Ausgestaltung werden mehrere Parame- 
ter, insbesondere Magnetf eldparameter berechnet. Dabei werden 
den Parametern - Magnetf eldparameter - Ortsabhangigkeiten zu- 
gewiesen. Vorteilhaf ter Weise wird jedem Parameter - Magnet- 
f eldparameter - eine Ortsabhangigkeit zugewiesen. Die Para- 
meter werden also ortsabhangig erfasst und gespeichert. Da- 
durch ergibt sich eine hohere Genauigkeit fUr die Regelung 
der elektrischen Maschine. 

In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung des erf indungs- 
gemaBen Verf ahrens wird die Ref erenzf ahrt zu vorbestiramten 
Zeiten durchgef iihrt . Beispiele fur derartige Zeiten sind die 
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Er stinbetriebnahme , das Eintreten eines Wartungsintervalls, 
eine bestimmte Fehlermeldung oder auch nur vorbestimmte In- 
tervalle von Ref erenzf ahrten in Stunden, Tagen, Wochen bzw. 
Monaten. 

Der Parameter, insbesondere der Magnetf eldparameter, ist auch 
in einem Speicher, also einem Datenspeicher, der elektrischen 
Maschine bzw. des Linearmotors speicherbar. Die Regelungsein- 
richtung greift auf diesen Speicher datentechnisch zu. 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung werden anhand der beige- 
fiigten Zeichnungen erlautert. Es zeigen: 

FIG 1 eine schematische Darstellung eines Linearmotors und 
FIG 2 ein Flussdiagramm mit Verf ahrensschritten zur Para- 

metrierung einer elektrischen Maschine bzw. eines Li- 
nearmotors . 

Die Darstellung gemaB FIG 1 zeigt eine Regelungseinrichtung 
1. Die Regelungseinrichtung 1 ist nicht vernetzt oder bei- 
spielsweise mit einer externen Steuerung oder Regelung ver- 
bunden, wobei dies in der FIG 1 nicht dargestellt ist. Die 
Regelungseinrichtung 1 ist beispielsweise in einer Produkti- 
onsmaschine, einer Werkzeugmaschine oder auch in einem Hand- 
habungsautomaten integrierbar . Diese Maschinen bzw- Automaten 
sind in der Figur 1 nicht dargestellt. Mittels der Regelungs- 
einrichtung 1 ist eine stromrichterschaltung 3 ansteuerbar. 
Die Stromrichterschaltung 3 ist zur Bestromung eines Linear- 
motors 5 als Beispiel fur eine elektrische Maschine vorgese- 
hen. Der Linearmotor 5 weiJit in bekannter Weise ein Primar- 
teil (Reaktionsteil) als ein erstes Maschinenteil 7 und ein 
Sekundarteil (Stander) als ein zweites Maschinenteil 9 auf. 
Schematisch ist weiterhin ein LinearmaBstab 11 und ein Wegge- 
ber 13 dargestellt. An oder in der Kraf tubertragungsschnitt- 
stelle des Linearmotors 5, also im Bereich eines Luftspaltes 
zwischen dem PrimSr- und dem Sekundarteil, ist ein Sensor 15 
zur Messung des Magnetfeldes des zweiten Maschinenteils , wel- 
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ches Permanentmagnete aufweist, vorgesehen. Weitere Sensoren 
wie z.B. ein Sensor zur Aufnahme der Geschwindigkeit, wie 
diese bei elektrischen Maschinen bzw. Linearmotoren tiblich 
sind, sind in der FIG 1 zur besseren Ubersichtlichkeit nicht 
dargestellt. Die Geschwindigkeitserf assung kann jedoch bei- 
spielsweise auch direkt aus dem zeitlichen Verlauf des Mag- 
netfeldes am Ort des Sensors 15 abgeleitet werden. Dies hat 
den Vorteil, dass, falls ein derartiger Sensor bereits in ei- 
ner elektrischen Maschine bzw. in einem Linearmotor vorhanden 
ist, dieser Sensor auch erf indungsgemaB einsetzbar ist. Der 
Weggeber 13 und der Sensor 15 sind tiber eine Schnittstellen- 
verbindung 17 bzw. 18 mit der Regelungseinrichtung 1 verbun- 
den. Die Regelungseinrichtung, welche insbesondere auch fur 
die Geschwindigkeitsregelung, die Lageregelung bzw. die 
15 Stromregelung vorzusehen ist, bildet zumindest aus den Werten 
des Sensors 15 einen Parameter fur zumindest eine der oben 
genannten Regelungen. FUr die Regelung des Linearmotors 5 ist 
beispielsweise dartiber hinaus auch noch ein Stromsignal, wel- 
ches tiber einen Stromwandler 19 gewindbar ist, verwendbar. 



20 



Der LinearmaBstab 11 ist in FIG 1 separat vom Linearmotor 5 
dargestellt, wobei sich der LinearmaBstab jedoch auch eben- 
falls am Ort der Krafttibertragungsschnittstelle, d.h. im Be- 
reich des Luftspaltes zwischen den Maschinenteilen befinden 
kann. Auch ftir den LinearmaBstab k5nnen die Eigenschaften des 
Krafttibertragungsmediums, d.h. des elektromagnetischen Feldes 
ausgenutzt werden. 



Die Regelungseinrichtung wiest einen Speicher 21 auf . In die- 
30 sem Speicher werden Parameter gespeichert, welche insbesonde- 
re die elektromagnetische Kraft EUK betreffen. Bei einer Re- 
ferenzfahrt des Linearmotors 5 bewegt sich das erste Maschi- 
nenteil, also das Teil, welches Wicklungen aufweist und das 
Primarteil bildet, zumindest in einer der beiden Bewegungs- 
35 richtungen 23, 24, oder auch nacheinander in beide Bewegungs- 
richtungen 23, 24. Bei der Referenzf ahrt nimmt der Sensor 15 
Messdaten auf. Die Messdaten werden zu zumindest einem Para- 
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meter verarbeitet. Der Parameter wird gespeichert und zur Re- 
gelung der elektrischen Maschine, insbesondere eines Linear- 
motors oder auch eines Torquemotors - nicht dargestellt - 
verwendet . 

Die Darstellung gemafi FIG 2 zeigt ein Verfahren zur Paramet- 
rierung einer elektrischen Maschine, insbesondere eines Line- 
armotors, bezuglich eines Zeitstrahlers 39. Die Parametrie- 
rung erfolgt mit Hilfe einer Regelungseinrichtung wobei auch 
eine speicherprogrammierbare Steuerung oder auch eine Bewe- 
gungssteuerung einer Regelungseinrichtung ist. In der Rege- 
lungseinrichtung erfolgt die Parameter speicherung 30 der fur 
die Regelung der elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors 
notwendigen Parameters. In einem darauf folgenden Schritt er- 
folgt eine Ref erenzf ahrt 32 der elektrischen Maschine bzw. 
des Linearmotors. Zur Ref erenzf ahrt erfolgt eine Messung 35 
von Messwerten eines Sensors. In einer darauf folgenden Be- 
rechnung 37 wird ein Parameterwert fur die Regelungseinrich- 
tung berechnet, wobei dieser Parameterwert gespeichert wird. 
Dieser gespeicherte Parameterwert wird beispielsweise durch 
eine emeute Ref erenzf ahrt 32 bestatigt oder abgeandert. Die 
Anzahl der Ref erenzf ahrten bzw. die zeitlichen Abstande der 
Ref erenzf ahrten sind frei bestimmbar bzw. durch Wartungsin- 
tervalle vorbestimmt. Mit Hilfe des Einsatzes einer Referenz 
fahrt, d.h. einer Fahrt die zur Gewinnung zumindest eines Pa 
rameterwertes vorgesehen ist, lassen sich Probleme beziiglich 
von zeitintensiven Wartungsplanen bzw. von notwendigen Sicht 
priifungen bzw. von haufigen Entfernen von Verschmutzungen ei 
nem haufigen Austausch eines Abstreifers, reduzieren. 
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Patentanspriiche 

1. Regelungseinrichtung (1) fur eine elektrische Maschine 
insbesondere fur einen Linearmotor (5), wobei die elektrische 
Maschine bzw. der Linearmotor (5) ein erstes Maschinenteil 
(7) und ein zweites Maschinenteil (9) aufweist, wobei das 
erste Maschinenteil (7) Wicklungen aufweist und das zweite 
Maschinenteil (9) Permanentmagnete aufweist, wobei die Rege- 
lungseinrichtung einen Speicher (21) aufweist, wobei der 
Speicher (21) zur Speicherung zumindest eines fur die Rege- 
lung der elektrischen Maschine notwendigen physikalischen Pa- 
rameters der elektrischen Maschine, insbesondere eines Mag- 
netf eldparameters , nutzbar ist, 

dadurch gekennzeich- 
n e t , dass der physikalische Parameter bzw. der Magnet- 
feldparameter mittels einer Referenzfahrt der elektrischen 
Maschine bzw. des Linearmotors (5) ermittelbar ist und im 
Speicher (21) speicherbar ist. 

2. Regelungseinrichtung (1) nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeich- 

n e t, dass die Regelungseinrichtung (1) zur Ermittlung 
eines neuen aktiven Magnetfeldparameters vorsehbar ist und 
ein alter aktiver Magnetf eldparameter mit einem neuen aktiven 
Magnetfeldparameter Uberschreibbar ist. 

3. Regelungseinrichtung (1) nach einem der vorgenannten An- 
spruche, 

dadurch gekennzeich- 
n e t, dass die Regelungseinrichtung (1) mit einem Sen- 
sor (15) zur Erfassung des magnetischen Feldes verbunden ist. 

4. Verfahren zur Parametrierung einer elektrischen Maschine, 
insbesondere eines Linearmotors (5), wobei die elektrische 
Maschine insbesondere der Linearmotor (5) eine Referenzfahrt 
durchfuhrt, wobei wahrend der Referenzfahrt zumindest ein 
Sensor (15) eine physikalische Gr513e der elektrischen Maschi- 
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ne als Sensorwerte aufnimmt wonach aus den Sensorwerten ein 
Parameter gebildet wird wonach der Parameter gespeichert wird 
und der Parameter zur Regelung der elektrischen Maschine, 
insbesondere des Linearmotors (5), verwendet wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, 

dadurch gekennzeich- 
n e t , dass der Sensor ( 15 ) ein magnetisches Feld misst 
wonach hieraus ein Parameter fur die elektromagnetische Kraft 
gebildet wird, wonach insbesondere in einer Regelungseinheit 
der elektrischen Maschine, insbesondere eines Linearmotors, 
dieser Parameter fur die Regelung der elektrischen Maschine 
bzw. des Linearmotors verwendet wird. 

6. Verfahren zur Parametrierung nach Anspruch 4 oder 5, 
dadurch gekennzeich- 
n e t , dass das mehrere Magnetf eldparameter berechnet 
werden, wobei jedem Magnetf eldparameter ein Ortsabhangigkeit 
zugewiesen wird. 

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 6, 
dadurch gekennzeich- 

n e t , dass die Referenzf ahrt zu vorbestimmbaren Zeiten 
durchgefuhrt wird. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 7, 
dadurch gekennzeich- 

n e t , dass wonach der Parameter in einem Speicher der 
elektrischen Maschine bzw. des Linearmotors (5) gespeichert 
wird. 
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Zusammenf assung 



Regelungseinrichtung bzw. Regelung einer elektrischen Maschi- 



ne 



Die Erfindung betrifft eine Regelungseinrichtung (1) fur eine 
elektrische Maschine insbesondere fiir einen Linearmotor (5), 
wobei die elektrische Maschine bzw. der Linearmotor (5) ein 
erstes Maschinenteil (7) und ein zweites Maschinenteil (9) 
aufweist, wobei das erste Maschinenteil (7) Wicklungen auf- 
weist und das zweite Maschinenteil (9) Permanentmagnete auf- 
weist, wobei die Regelungseinrichtung einen Speicher (21) 
aufweist, wobei der Speicher (21) zur Speicherung zumindest 
eines fiir die Regelung der elektrischen Maschine notwendigen 
physikalischen Parameter der elektrischen Maschine, insbeson- 
dere eines Magnetf eldpararaeters , nutzbar ist, wobei der phy- 
sikalische Parameter bzw. der Magnetf eldparameter mittels ei- 
ner Referenzfahrt (32) der elektrischen Maschine bzw. des Li- 
nearmotors (5) ermittelbar ist und im Speicher (21) speicher- 
bar ist. 
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